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(54) Precede et dispositrf de pesage d'une charge. 

(§7) Precede et dispositif de 1 mesure du poids d'une 
charge, consistent a placer dans une premiere position la 
charge a peser sur u n moyen porteur (21) maintenu d'une 
part par un moyen d'appui (29) determinant un axe horf- 



uh capteur de force (33) s'opposant au pivotement du 
moyen porteur sous I'effet de la charge, a enregistrer le 
premier signal de force (F.,) fourrii par le capteur de force 
(33) lorsque la charge est dans lad ite premiere position, a , 
deplacer la charge a peser sur le moyen porteur (21) par 
rapport audit axe de pivotement pour I'amener dans une: 
seconde position, et a enregistrer le deuxieme signal de 
force (FJf fourrii par le capteur de force (33) lorsque la 
charge est dans cette deuxieme position, de maniere acal- 
culerie poids (Pjde la charge, en appliquant la formule P = 
(F^F ) x A: C, aans laquelle A est la distance entre le cap- 
teur de force et I'axe de pivotement pretitS et C est la 
course de la charge perpend iculairement a cet axe. ; 

Application a la mesure du poids d'une charge portee par 
un chariot-elevateur. 
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' a un dispositif de pesage d>e charge. _ 7. . & f Equant 
p OU r transporter une charge il, est a v - 

.t on 1. «P"» d * 1 **" ■ ■; ....... .,„,, j ou h.lte P««r. u»« ; . 

charge a transporter, on ao ^.tte balance soit ltbre, 

; la b ^ c „: attendr, » charg*. 

et effectuer deu X operations de pr.se et de dep 
et erre -Nations prennent heaucoup de tempa- 

En consequence, ces operations pr r . et m dispo- ./ . 

15 ^ ^ pr esente invention propose un pro . 

^ m,i appliques en particulier a un 
, : sitif de pesage app q_ les inconv 4«ients ci-dessus. 

. : ; tra ns P orteur-41eva t eur, de mesure du poids 

2 , ;posiaonlav^ 

part par un moyen d appu ^ ^ _ w capteur de force 

tem ent pour le moyen porteur et d autre & ^ 

...pposan, 

25 de force lorsque la charge^ ^ ^ ^ . ar rapport 

a deplacer la charge a peser^ <6 « ^ ^ seconoe position, 

audit axe de pivotement *^ * ^J*"^. ^ four ni par le 

; o; - 

capteur de force lorsque la <*arge _ ^ ^ ^ 

^^^^ ; ^ 

, , <sfl «ur lequel il repose, 
d'un moyen de sontien sur ieq 
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La prSsente viireentioii a egalement pour objet un dispo- 
sitif de. inesure . du polds d'une charge, notanrment pour la mise 
en oeuvre du proced^ ci-dessus . Ce dispositif peut^ avantageusemeht 
comprendre un moyen porteur de la charge maintenu. d'une part par 
uri mo y en d'appiii determinant un axe horizontal de piyotement pour 
ce moyen porteur; etd r autre part par un. capteur de force s'opposant 
au pivot ement du moyen porteur sous I'effet de la charge et apte 
a fqurnir un signal; correspondant a cette force d'opposition, 
et un moyen permettant d^ depiacer, .entre, deux positions extremes, 
la charge, a pe'ser sur . le moyen porteur /perpendicuiairement a 1'axe 
: de piyotement precite. . "■ :' . . . • ; * ■ .": • 

Selon , 11 invention, le dispo s i t if comprend en outre, 
de preference, uh : moyen de. soutien sur iequel repose le moyen 
porteur et un moyen d 1 actionnement permettant^ de . deplacer 1 ' un 
par rapport a 1* autre ; le moyen porteur et le moyen' de soutien 
de maniere a deplacer le moyen porteur entre sa position de repps 
dans Iaquelie le moyen porteur repose sur Ire moyen ide soutien 
et sa position de pesage dans iaquelie le moyen. porteur en est 
6carte. 

De preference, le dispositif selon II invention comp rend 
un moyen • de b 1 p cage du; moyen por teuir , 1 ib €t an t 1 e capteur de f o r c e . 

Dans un mode de real is at ion pre fere de l' invention, 
le moyen porteur peut Stre cons titue , par un element en forme de 
L dont une tranche est horizontal e et est destln6e a recevoir 
la charge e t 1 'autre bf anche est verticale et s T etend vers • le haut. 

Le moyen ; de soutien peut comprendre un cadre present ah t '[ 
deux montants Jverticaux places respec t ivement de, part et d* autre 
de la branche verticale de 1' element en; forme de L, une branche 
infer ieure s ! etendant en arriere : de ^-a part ie . infer ieure de la 
branche verticale de l 1 Element en forme de L et une branche supe- 
rieure si etendant " ayant de la partie suplrieure de; la branche 
verticale del 1 Element en forme de L, cette partie superieure 
etant decal^e vers llarriere. \ ' 

Le capteur de force peut Stre dispose entre la branche 
sup6rieure du cadre precite et la partie superieure . de la branche 
verticale de l f element en forme de L. 



2651880 



Le moyen d' appui peut ccraiprendre au moiiis un bras 
monte sur ledit cadre et servant d f appui pour un axe de pivotement 
mon t6 sur la branche verticale de l' element en forme de L, , en 
arriere de cette derniere. 

Le moyen d' actionnement pr£cite peut etre constitue 
par un organe d' actionnement de ce bras d' appui de maniere a 
deplacer 1' element en forme de L afin de 1* ecarter du moyen de 

soutien. • ' ■ . ..." 

Le moyen de deplacemeht de la charge peut comprendre 

une plaque montee sur la branche horizontals de 1' element en forme 
de L, cet element en forme dei L etant muni d'un organe de depla- 
cement de cette plaque le long de cette branche hOrizontale. , 

Le moyen de blocage peut etre constitue par un doigt 
mobile agissant sur la partie superieure de la branche verticale 

de 1* element en forme de L. 

Le moyen de soutien peut comprendre en outre au moins 
une glissiere horizontal s'etendant en arriere des branches verti- 
cals de 1 'element en forme de L et du cadre precite, ce cadre 
etant mobile sur cette glissiere et la branche verticale de 
1' element en forme de L precite venant en appui sur cette glissiere 
lorsqu'il est eh position, derepos. ' ;...V 

Dans une variante preferee, le dispositif selon 1' inven- 
tion comprend uh circuit electronique de calcul du poids de la 
charge soumis aux instructions de commande d' un detecteur de 
position du. moyen de deplacement, et/ou d'un detecteur. de position 
du moyen porteur par rapport au moyen de soutien, et/ou d'un 
detecteur de position du moyen de blocage, et d'un detecteur de 

niveau. v .-' ■ ■' ' 

La presente invention a egalement pour objet un chariot 

transporter equipe du dispositif precite, eh vue de transporter 
une charge et de peser cette derniere. 

^ La presente invention a egalement pour objet un chariot 

de transport equipe de deux dispositif s selon 1'invention, monte* 
sur la mSme glissiere, en vue de transporter une charge et de 
peser cette derniere. V ; V ' 
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Le proc6d£ et le dispositif de pesage de /la presente 
invention seront mieux crapris I'&tude d'un exemple de realisation 
non limitatif et illustrfi par le dessin sur lequel : 

^ '-■ la figure 1 represe^te en yue laterale, un chariot 

txansporteur-6l6vateur 6quip6 d'un dispositif de support et de 
pe?age selon la presente Inyentibn ; ' '• , 

- la figure 2 repr^sente une vue laterkle agrandie 
du dispositif de support et de pesage equipant le chariot reprdsente 
sur-. la figure -In'; - : " . :■. • 

la figure 3 reprisente une yue de face du dispositif 
de support et de pesage precit6 ; : ^ 

* o - 1 a figure 4. ? r epre s en te iine coup e ; 1 dngi tud in a 1 e du 

dispositif de support . .et de. pesage pr^cite dans sa position de 
' repos '% : • - t ' ■'. 

- la .figure 5 rep res en te une coupe IbngitudiWale du 
dispositif de support et de pesage pr£cit6 dans ;sa position . de 
pesage ; \ '. r: \ ' \. '\ x - r •;, \~/ '!.'•'}:'.' 

r: les figures 6 et; 7 reprlsentent :une /coupe loiigitu- 
dinale de la ^ par tie, infer ieure du dispositif de support et de 
pesage p.r6cite r dans deux positions, differences de pesee 

- et la figure 8 represente uh circuit el ectroni que 
permettant de determiner le poids d'une charge a 1' aide du 
dispositif de support et de pesage pr£cite". 

■'. . En se reportant a la > f igure 1> on voit qu/bn a repre- 
sente un chariot eleyateur mobile repere d'une maniere general e 
par la .reference 1, qui port e a 1' avant un berceau vertical 2 > 
dont la partie. inferieure est articulee; sur un axe transversal 
3 du chariot 1 de, maniere a pouvoir e*tre oriente d ' avant en arriere 
et inversement grace l un v£rin 4; . 

Le mat 2 porte un chariot 5 mobile verticalement sur 
des glissieres yerticales-dn berceau 2 susceptible d'etre entrain^ 
le long du mat 2 par des moyens connus . 

Le char io t * 5 pr £ sent e , en avant du mat 2 , de s gl i s is i e r e s 
transversales 6 et 7 placees I'une au-dessus de 71' autre sur 
lesquelles . est mbnte tin chariot 8 mobile transversaiement grace 
a des moyens conriusV Ce chariot transversal 8 presente, 
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sur sa face frontale^ deux glissieres transversales 9 et 10, 
dlsposees lW au-dessua de 1« autre, sur lesquellea est monte 
un disposltif de support et de pesage repere d W maniere generale 

par la reference 11. v- : , . 

■ , : . En se reportant maintenant aux figures 2 a 7, on va 

decrire ce disposltif de support et de pesage 11. 

te dlspositif de pesage 11 comprend un cadre transversal 
12 qui presente deux moutants vertical 13 et 14 qui sqht en appui • 
centre les faces avant des glissieres. 9 et 10 ainsiqu' une traverse 
inferieure 15 qui est decalee vers i'arriere de 1'epaisseur des 
Wntants 13 et 14 et une traverse superieure 16, ce cadre 12 s eten- 
dant largekent au-dessous et au-dessus des glissieres 9 et : 10. 
; tes faces arrieres des montants 13 et 14 sent respectivement munxes 
de parties en saillie 17, 18 et 19, 20 de section longitudinale 
en forme de L, dans les quel les sent respectivement engages, en 
opposition, les glissieres 9 et 10 de telle sorte que le cadre 
12 est reglable transversalement par rapport an cbarxot 1. 

Le disposltif 11 comprend en outre un element porteur. 
en forme de L repere d'une maniere generale par la reference 21 
qui comprend une brancbe verticale 22 qui s'etend entre les montants 
13. et 14 du cadre 12 et en avant de sa traverse inferieure 15 
de maniere a pouvoir venir ^ appui centre lea face, a^nt des 
glissieres 9 et 10 et de cette traverse 15, cette brancbe 22 allant 
Ls le br,s au^dela de -^«^ ! ^ 

distance de la traverse superieure 16 . VeUment 21 comprend ega- 
4 lement une brancbe nori.ontale 23 qui attend 

de I'extremitd inferieure de sa b,a^ 
V en forme de L 21 comprend en outre } une brancbe. bor^ontale . 24 
qut attend vers 1'arriere a partir de 1'extremite . super ieure 
de sa brancbe verticale 22 et une brancbe verticale 25 qui attend 

1 ^ontale W c^ «*^ ^^ « ~ 
et a distance de la traverse superieure 16 du cadre 12. 

La face arriere de la brancbe verticale 22 de 1' element 
en forme de L 21 est munle d'une partie en saillie 26 defection 
Lgitudinale en , forme de qui s' etend au-dessus de la glissxere 
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transversale 9 et dans laquelle est susceptible de sVengager cette 

derni&re. ;j. ;.• , } ■ ; V.' ..\-. — "' \-i 

■ , ' . Li branche ^ horizoitkle 23 de V (Sl&nent en f orme 4e L / 

est Biunie sur sa face sup6rieure d'une plaque 27a mobile longitudi- 
5 nalemeht, Nqui est relive, en arriere /de la branche vertical e 22 

et au iravers de cette derniere par une tige 27b, a un verin 27: 
poft6 par cette branche., Ce y4rin 27 permet de - deplacer entre 
d^ux positions extremes longitudinales la plaque 27a. 

1 . te dispositif 11 comprend en. outre ! un : v6rin 28 qui;. 

10 est f 1x6 eh arriere et suit ' la traverse inf erieure 15 du cadre 

12 et: qui est: reli& a un brias 29 qui; sMtend a 45° , vers 1* avant, 
• : et vers le haut, le verin etant relie au bras 29 de telle sorte 
que ce. dernier puisse ?tre deplace, dans cette . direction, entire 
deux positions extremes. Dans I; 1^ extr&aite supficieure ; ;du bras 2? 
15 est menage un ^videment 30 dans l^qtiel v peut s ? engager uh pivot 

.v ; transversal 31 porfceV- par une par tie en saillie 32 formee sur ,1a 
face arriere ' de la braricHe ; verticale ; 22 de 1' e^ement; ; en forme 
de L 21, en dessous de ladite gl is siere transversale 9. 

Le dispositif IV comprend Sgalement -un capteur de 
force 33 qui est dispose entre la branche d f extremite superieiire 
25 de V element en forme de L 21 et la branche transversale supe- 
rieure 16 du cadre 12, ce capteur de force 33 etant fixe sur cette 

traverse 16. ' - \ -. - -V/- -/ ;■• ••-<;'- ■ 

Le dispositif 11 comprend 6galement un verin 34 monte 
vertical ement sur une branche longitudinal e, 35 qui est fixee sur, 
la traverse superieure 16 du cadre 12 et qui s'etend vers 1' arriere, 
ce verin 34 6tant blocage 36 susceptible ^ de 

Venir en avant de :1a branche vert icale supirieiire 25 de 1 Element 
,en forme de L 21. - ■ 
.30" Lorsque le dispositif 11 est au repos, comme le montre 

• • la figure 4, la bras 29 relie au verin 28; est dans sa position 
basse de telle sbrtev que le pivot 31 relie a V element en forme 
^ de L n'est pas en appui dans 1 ^videment^ 3.0 de y ce bras 29, la 
■}•'.:}■ branche vertical^ 22 de I 1 Element en forme de L 21. est en appui 
35 contre la face avant des glissieres 9 et 10 et/ contre la_ face, 

avant de la traverse . inf erieure 15 du cadre 12, la partie arriere 



20 



25 



2651880 



10 



15 



20 



25 



30 



35 



en saillie 26 de cette brancbe 22 est en appui contre la face 
superieure de la glissiere transyersale . 9 , et le doigt 36 relie 
au verin 34 est engage en a,ant de la brancbe superieure 25 de 
i-element en forme de L 21 de telle sorte que le capteur de force 

33 est libere. ' ' • / . 

Pour passer de la position de repos decrite cr-dessus 

k la position de pesage representee sur la figure 5, on actionne 

le verin 34 de maniere fc degager vers le bant le doigt de blocage, 

36 et on actionne le verin, 28 de maniere a faire avancer vers 

1-avant et vers le baut, a 45", le bras 29. Le pivot transversal 

31.vient alors contre le fond .de 1'evidement 32 du bras 29 et 

relent en feme de L 21 avance vers 1 • avant et , vers le baut 

entr e les montants 13 et 14 du cadre 12. En fin de course, la 

br ancbe verticale 22 de 1'element en forme de L 21 est a distance 

des glissieres 9 et 10 et de la traverse iufcrieure 15 du cadre 

12 sa partie arriere en saillie 26 est eloignee de la gl.ss3.ere 

transversaie 9 et sa brancbe verticale superieure 25 est en appux 

contre le capteur de force ; 33, Dans cette position de pesage 

ci-dessus, 1'element: en forae de L 21; est porta par le bras 29 

par I'intermediaire de son pivot transversal 31 de maniere a pouvoxr 

pivotar dans 1' evident 30 selon un axe transversal au cbariot- 

Lvateur 1 et la partie d'estremite superieure de 1'element en 

for^i 

, ch arge disposee sur le branch* longitudinale avant 23 de 1 element 
en forme de L 21 tend a faire pivoter cet element en forme de 
I. ; 21 autou* du pivot 31, le capteur de force 33 produisant une 
force d' opposition empScbant ce pivotement. ■ „ 

- Si on depose une charge 37 sur la plaque mobile 27a 
prevue sur la brancbe ; longitudinale avant 23 en forme de L 21, 

course determinee cette cbarge 37 horizontalement d'avant en arriere 
I ;e , ^iproquem,nt ^ 

" V ' r ". "'.our calculer ie poids P de la charge 37, on precede 
• de la maniere s^ivante, le dispositif U etant dans sa position 
de pesle decrite ci-dessus. 
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... Lorsque cette charge 37 est respect ivement dans ses deux 
•positions, extremes, on releve les signaux de force F^et F2 fournis 
par le capteur de, force- 33 et on peut alors . calculer. le- poids 
de la charge 37 eii appliquant la iformule, P = (Ff; - F2) x A : C 
dans laquelle A est la. distance vertical e entire le r poids ; d'appui 
constitue par le pivot 31 et le vpoint d'appui constitue par ie 
capteur de force 33; " C est la course de la charge 37 entre ses 
deux positions 1 ongi tud inale s extremes et (Fi F2) . est la 
difference absolue ventre les deux signaux de force fournis par 
vie capteur de force 33. . 

Tel quVil vient d ? etre deer it, le chariot -el evateur 1 
.est equipe d'un seul disppsitif de support et de pesage 11. Dans 
la pratique , . le' V. chariot 1 est 1 p luto t equipS de ■ deux dispo s i t i f s 
identiques 11, montes de maniere correspondente; sur les glissieres 
tiranisversales 9; et 10, de telle sorte que la .charge est portee 
par les branches longitudinales avant respectives 23 de ces 
disppsitif s 1L/7 ./ v .- 

En se reportant a la, figure 8, • on ya maintehant decrire un circuit 
elect;ronique 38 adapt e pour pouvoir effectuer automat iquement 
la mesure du poids d'urie charge portee par ces deux dispositifs 
11 ainsi que la procedure selon laquelle cette mesure est ef fectuee. 

Auparavant, on peut observer que les dispositifs 11 
s ont res pec t ivement iquip es d 1 jm detect eur 39 des positions ex t r erne s 
longitudinales de la plaque ?7a sur laquelle vient : la charge , 
d ' un" detect eur : 40 des positions ; extremes : du bras -29 relevant et 
abaissant "*1" element en .forme a<e L, 21, d'un detect eur 41 des 
positions extremes du: doigt de blocage 36, et d'un detecteur de 
niveau 42 permettant d'indiquer si ie cadre est dispose 
verticalementu : • : 

Le circuit electronique 38 est equipe d'un microprbces- 
seur 43 soumis a un iiiterrupteut' .marche-arret 44 f : Les entrees 
de donnees de ce j microprp cess eur sont respect ivement reliees aux 
detecteurs 39 a 42 prevus resp ect ivement sur ; les ■•: deux dispositif s 
11 et ses sorties de. commande sont reliees aux verins respect if s 
21; 29 et 34 des dispositifs 11. ^ 
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Le circuit electronique 38 comprend egalement un organe 
de calcul 45 soumis aux ordres du microprocessor 43 et relie 
i i, ne memoire 46 dans laquelle sont memorises les valeur's caracte- 
ristiques A et C precitees des dispositifs 11. L' entree de donnees 
de 1' organe de calcul 45 est reliee aux capteurs respectifs 33. 
des dispositifs . il par 1> intermediate d'un circuit additionneur . 
47 qui additionn les signaux de force fournis par ces deux capteurs 
de force 33. ... • \.\r. 

\ / La sortie de l'organe de calcul 45 est reliee par 

exemple a un afficheur de poids 48 mais pourrait tout aussi bien 
Stre relie a tout organe d 1 enregistrement . 

Le conducteur du chariot-elevateur 1 souhaite peser 
une charge ou; deplacer une charge vers un autre endroit et, avant 
de la reposer, la peser. II dispose de maniere classique cette 
charge sur les plaques 27a portees par les branches horizontales 
23 des elements en forme de I. 21 des dispositifs 11* ces dispositifs 
etant dans leurs positions de repos decrites precedemment. 

II place son chariot-elevateur 1 de preference sur 
une surface horizontal on an moins dans le sens d'une pente et 
agit sur le verin 4 du vehicule de maniere k orienter le mat 2, 
de telle sorte que le detecteur de niveau 42 foumisse au 
microprocesseur 43 un signal indiquant que les dispositifs 11 
sont disposes verticalement. A cet effet, le circuit electronique 
38 pent comprendre un, voyant lumineux 49 d' indication de ce signal 
au conducteur du chariot-elevateur 1. 

Le conducteur pent alors agir sur 1« interrupteur marche- 
arr g t 44 afin d' engager le processus automatique de mesure du 
poids de la charge qui se produit de la maniere suivante. 

Le microprocesseur 43 active le verin 27 de maniere 
a deplacer les plaques 27a des deux dispositifs 11 vers 1'uhe 
de leurs positions extremes detectees par les detecteurs 39, active 
les verihs 34 des deux dispositifs 11 de maniere a amener les, 
doigts de blocage 36 Jusqu« a leuf position de retrait detectee 
par les detecteurs 41 et active les verins 28 de maniere a amener 
les elements en forme de L 21 des deux dispositifs U de leurs 
positions de repos; jusqu'a leurs positions de pesage decrites 
precedemment detectees par les detecteurs 40. 
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Le microprocesseur 43 fournit alors un ordre a . I'organe 
de calcul: 45. Ce dernier saisit e.t memorise , le signal disponible 
a la sortie du circuit additionneur 47 qui corr^spbnd % la mpyenne 
des signaux de force fpurnis par les . cap t eur s ] de force 33. des 
deux dispositifs ,11.. * \ ; r > V y ' 

Puis , le microprocesseur 43 active les verins 27 des 
deux dispositifs 11 de maniere a dSplacer vers leurs- autres 
positions extremes les plaques 27a /det.ect&es par; les dStecteurs, 39. 

Le microprocesseur 43 fournit alors un nouvel brdre 
de saisie de- signal de; force ' Fj disponible a la sortie du v mbyenneur 
.47 et l r organe^ de calcul 45. calcule le ppids l de la charge dispose 
sur < les branches loi^itudinales . 23 des ; . Elements *en r forme de.^ L ; 
21 des dispositifs ■ ll, en appiliqtiant la formUle : pt4citee . L 1 organe 
de /calcul 45 fournit alors aii conduct eur - du chariot le poids de 
la charge, sur 1'afficheur. 48 i 

•'Ppuf terminer le processus de pes age,; le microprocesseur 
43; active les v.erins 28 de maniere 1 rameier les elements en forme 
de. L 21; des deux : dispositifs 11 a leurs positions de repos et 
active les verins 34 ,;de maniere a ramener les doigts de blocage 
36 vers leurs positions de maintien de ces elements en forme de 
£ v 21. Eventuellement, le micrbproces seur 43 active les verins 
27 de mani&re a ramener les plaques 27a a leurs premieres positions 
; extremes... ; v ; *' 

> Le processus autoinatique de . me sure du pbids de la 

charge etant terming, le conduct eur du chariot- el evat eur 1 peut 
alors deposer la charge a 1 1 endroit qu' il spuhaite. 

La presente invention ne se limite pas a l f exemple 
ci-dessus deer it;. Bien des yariantes de' realisation sont possibles 
sans sortir du cadre d&Eini par les revindications annexees. 
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REVEHDICATIONS - V; > ;: 

; , 1. Procede de mesure du poids d'une charge, caracterise 

par le fait qu' il cousite : '■' 
- 3L placer dans une premiere position la charge a peser stir Mp. < 
moyen porteur (21) maintenu d'une part par un moyen d^appui (29) 
determinant un axe horizontal de piyotement pour le moyen porteur - 
et d« autre part un capteur de force (33) s'opposant an pivotement , 
du moyen porteur sous l'effet de la charge, 

.... Y enregistrer le premier signal de force (F X ) fourni par le 
capteur de force (33) lorsque la charge est dans ladite premiere 



- a deplacer la charge a peser sur le moyen porteur (21) par rapport 
audit axe de pivotement pour 1' amener dans une seconde position, 

- et a enregistrer le deuxi^me signal de force (F 2 ) fourni par 
15 le capteur de force (33) lorsque la charge est dans cette deuxieme 

. position, ' " • '.' " ""*. r* v . " > . - 

de maniere a calculer le poids (P) de la charge en appliquant 
la formule P - (F X - F 2 ) x A : C, dans laquelle A est la distance 
entre le capteur de force et l'axe de pivotement precite et C 
est la course de la charge perpendiculairement a cet axC. 

2 . Procede selon la revendication 1, caracterise par 
le fait qu'il consiste, au moins pendant les operations d'enregis- 
trement. des signaux deforce precites, a disposer le moyen porteur 
a distance d'un moyen de soutien (9, 10) sur lequel il repose. 

3. Dispositif de mesure du poids d ' une charge , notamment 
pour la mise en oeuvre du procedS selon I'une des revendications 
l et 2, caracterise par ] le fait qu' il comprend un moyen porteur 
(21) de la charge maintenu d'une part par un moyen d'appui (29) 
determinant un axe horizontal de pivotement pour ce moyen porteur 
et d« autre part par un capteur de force (33) s'opposant au pivo- 

' tement du moyen porteur sous l'effet de la charge et apte k fournir 
un signal correspondant k cette force d' opposition, et un moyen 
(27a) permettant de deplacer, entre deux positions extremes, la 
charge a peser sur le moyen porteur perpendiculairement k l'axe 
i5 de pivotemeiit precit6. 
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■ J ... 4. Dispositif selon la revindication 3, caractSrise; 

par le fait qu'il comprend eh outre un moyen de soutien (9, 10, 12) 
sur lequel repose le moyen porteur (21) fet un moyen .d'actionnement 
(29) permettant de. deplacer l'un par rapport '& l 1 autre le moyen 
porteur et le nioyen de soutien de maniere a deplacer le moyen 
porteur entre sa; position de rep os dans laquelle le moyen porteur 
repose sur le moyen de soutien (9, 10, 12) et sa position de pesage 
dans laquelle le mpyen porteur en est ecarteV 

5. Dispositif selon 1-une des revindications 4; carac- 
tfirisS par le fait qu'il comprend un moyen de blocag;e (36) du 
moyen porteur. (21) , liberant le -capteur de force (33) . 

6. Dispositif sel on 'I'urie quelconque , des reyendications 
3 a 5, . caracterisS par ley fait . que le moyen porteur est constitu£ 
par un Element en forme de L (21) dont une b r anche ( 23 ) est horizon-, 
tale et est des tine" e a recevoir la charge et 1 f autre branche (22) 
est verticale et s 1 etend vers le haut ; que le : mpyen de soutien 
comprend un cadre- (12) pr^sentant deux mont ants verticaux (13, 14) 
places, respectivement de , part et d T autre de. la branche vertical e 
de l 1 element en -forme- de X, une branche inferieure (15) s'etendant 
en arriere de la partie inferieure de la branche verticale (22) 
de 1' Element en forme de L et une branche superieure (16) sVetendant 
en avant de la partie < superieure (25) de la branche verticale ; 
(22) de I 1 element en forme de l, cette partie superieure etant 
decalee vers 1 1 arriere ; ; que le cap teur de force (33) est dispose 
entre la branche supdrieure (16) , du cadre (12) precite et la partie 
superieure (25) de la branche verticale (22) de 1' element en forme 
de L (21) ; que le mpyen d f appui comprend ; au mollis un bras (29) 
monte sur ledit cadre (12) et servant d 1 appui pour un axe de pivo- 
tement (31) mpnt e sur la branche' verticale (22) de 1' element en 
forme de L (21), en arriere de cette derniere, qu6 le moyen; 
d'actipnnement pr£cit&" est constitu6 par un- organe d* actionnement 
(28) de ce bras d f appui (29) de maniere a deplacer l 1 element en 
forme de L (21) af in . de v iVecarter du moyen de soutien (8, 9, 12;) K 
que ' le moyen de deplacement de la charge comprend .. une plaque (27a) 
montee stir la branche horizontale <23) de I'eiement en forme de L, 
cet eleiaent en forme de L dtaht muni d'un organe de deplacement 
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(27) de cette plaque le long de cette brauche horizontal ; et 
que le moyen de blocage est constitue' par un doigt (36) mobile 
agissant sur la partie superieure (25) de la branChe verticale 
(22) de 1* element en forme de L (21). 

7, Dispositif selon la revindication 6 , caracterise 
par le fait que le moyen de soutien comprend en outre an moins 
une glissiere horizontal (9) s'etendant en arriere des branches- 
verticales (22) de l' element en forme de I. et du cadre (12) 
precites, ce cadre etant mobile sur. cette glissiere et la tranche 
verticale de 1' element en forme de I. precite venant en appui sur 
cette glissiere lorsqu'il est en position derepos. 

8. Dispositif selon l r une quelconque des revendications 
3 V 7, caracterisS par le '\ fait qu'il comprend un .circuit electro- 
nique, (38) de calcul du pbids de la charge soumis aux instructions 
d'un - detecteur de position (39) du moyen de" Replacement, et/ou 
d'un detecteur de position (40) du moyen pbrteur par rapport au 
moyen de soutien, et/ou d'un detecteur de position du moyen de 
blocage (41), et/ou d'un detecteur de niveau (42) . 

9. Chariot transporteur, caracterisS par le fait qu'il 
est equipe du dispositif selon 1? une quelconque des revendications 
3 a 8 eW vue de transporter une charge et de peser cette derniere. 

10. Chariot ' de transport, caracterise par le fait 
qu' ii est equipe de deux dispositifs selon l'une des revendications 

' 6 et 7, moutes sur la mime glissiere, en vue de transporter une 
charge et de peser cette derniere. 
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